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1. Con el sistema servomotor para control de velocidad, trabaje en un punto de operación en 
la zona lineal. Sobre ese punto aplique las acciones de control P y Pl. 


Determine la función de transferencia del sistema en lazo abierto: 


G(s) = 


Ts+l 


Obtenga el tiempo de establecimiento fue de 41.547s y el error de estado 
estacionario 71.6%_A continuación, trabaje con el sistema en lazo cerrado. 


a) Al sistema de servomecanismo adicione una acción proporcional. Ajuste el 
primer valor de Kp de tal forma que en el tiempo de establecimiento en lazo 
cerrado sea menor con respecto al de lazo abierto. El segundo valor de Kp se 
ajusta para que el error de estado estacionario sea mínimo. Determine las 
siguientes características del sistema controlado: 


Tiempo de 
establecimiento 


Error de estado 
estacionario 
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b) Al sistema de servomecanismo adicione una acción proporcional-integral. Ajuste 
el primer controlador de tal forma que mejore el tiempo de estabilización con 
respecto al de lazo abierto original. Ajuste el segundo controlador de tal forma 
que el coeficiente de amortiguamiento sea mayor que 0,6 (menor que un 10%). 
Determine las siguientes características del sistema controlado: 


Coeficiente de 
amortiguamiento 


Tiempo de 4.020 2.456 
establecimiento 

Error de estado 

estacionario 1.2% 0.05% 


c) En cada uno de los puntos anteriores escoja el mejor controlador y compárelos 
entre ellos. 


Coeficiente de 
amortiguamiento 


Error de estado 
estable 


¿Cuáles fueron las razones para escoger esos controladores? ¿Cuál es el mejor de todos? 
Justifique. 


R// Se escoge un controlador de tipo Pl ya que gracias a que se añade una nueva constante permite 


eliminar por completo el error en estado estacionario, en cambio el controlador P no controla ni el 
error de estado estacionario ni tampoco logra controlar el consumo energético del elemento en uso. 
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Conclusiones 


R// Los controladores son fundaméntales en la aplicación de sistemas de automatización, sin 

embargo, cada uno tiene sus ventajas y desventajas al momento de diseñar y optimizar su 

rendimiento, pues un controlador P puede funcionar para sistemas estables y de rápida respuesta, 

por el contrario, va a tener permanentemente un error de estado estacionario y perturbaciones 

constantes, gracias al controlador Pl eliminamos el error de estado estacionario, mejora la estabilidad 

y perturbaciones, su desventaja se basa en la complejidad en el diseño de implementación. 
Integrantes: (nombre y código) 


Santiago Betancourth - 2181877 
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Para tener en cuenta, si se requiere calcular el sobrepaso y el coeficiente de amortiguamiento. 


Sobrepaso Mp = Vm/V+ - 1 = 0,XXX 


XX,X % sobrepaso porcentual 
Gt 


Mp=0,XXX =e “A 
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